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Abstract of EP1 040881 

The device is for movement of a machine part 
(58) holding workpieces. The part is driven in by 
a non/continuous traction uni (39) with a single 
drive train for a pref. two-dimensional movement. 
The drive train is driven by two stationary drive 
motors (40,41). Direction and speed of the 
motors determine the movement of the machine 
part. The part has a carrier plate or bar for a 
workpiece transporter, e.g. suction bar (43) etc. 
The carrier bar is held in guides (45) on a cross 
bar (46), which is connected a lifting column (47). 
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(54) Antrlebssystem zur Automatisierung von Umformmaschinen 



(57) Es wird ein Antriebssystem vorgeschlagen wel- 
ches durch einfachsten Aufbau mittels 2 stationarer An- 
triebsmotoren (A1 . A2;20,21 ;40.41 ). die gemeinsam auf 



einen Bewegungs- oder Antriebsstrang (1 ,18;9,39) wir- 
ken. eine Vielzahl von Automatisierungsbewegungen 
bevorzugt in Simulatoren, PressenstraBen und GroB- 
teil-Stutenpressen Oder dergleichen ausfuhren kann. 
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Beschreibung . * . • 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Antriebssystem zur 
Erzeugung definierter Bewegungsablaute und lagege- 
rechter Werksluckmanipulation nach dem Oberbegriff 
des Anspruches 1 . 

Stand der Technik 

[0002] Fur eine Werkstuckmanipulation in Simulato- 
ren. Pressen. PressenstraBen oder GroBteilstutenpres- 
sen sind eine Vielzahl von Bewegungen erforderlich. 
[0003] Mechanisch gesteuerte Transport- und Mani- 
pulationssysteme fuhren mittels Kun^engetriebe ge- 
steuerte Langs- und Querbewegungen sowie evenluel- 
le Hub- und Schwenkbewegungen aus. die vom Haupt- 
antrieb einer Presse abgeleitet warden und somit syn- 
chron und zwangsgesteuert zur St63elbewegung ver- 
laufen (EP 0 210 745. Fig. 4). Bei neueren Systemen 
gemaft der EP 0 672 480 B1 oder der EP 0 693 334 A1 
erfolgt die Werkstuckhandhabung zwischen einzelnen 
Bearbeitungsstationen individuell durch einzelne Vor- 
rlchtungen, die insbesondere eine universelle Beweg- 
lichkeit der Werkstucke zwischen den einzelnen Bear- 
beitungsstutcn ermoglichen. Durch einen solchen. mit 
dem Zentralantrieb der Presse nicht mechanisch ver- 
bundenen Antrieb kann der Transport und die Lagema- 
nipulation der Werkstucke mit beliebigen Freiheitsgra- 
den insbesondere in groBeren Pressenanlagen opti- 
miert werden. Hierzu wird auf die Austuhrung in der EP 
0 672 480 verwiesen. in der zusatzlich zur Transportbe- 
wegung mit evtl. Teileverschwenkung auch bei dem 
Dreiachs-Transfer die erforderliche SchlieBbewegung 
der Greifer zur Teileaufnahme dargestellt ist. 
[0004] Ein sogenannter Schlie3kasten ist auch in der 
EP 0 650 781 veroffentlicht, in der mittels Gewindespin- 
del Oder Zahnriemen die Schlie3bewegung durchge- 
fuhrt wird. 

[0005] Als weitere Teilehandhabung kann auch eine 
Lagemanipulation durch eine zwischen den Werkzeug- 
stuten angeordneie Zwischenablage oder Orientiersta- 
tion erforderlich sein. wie in der EP 0 847 818 offenbart 
ist. 

[0006] Aus der DE 44 08 447 A1 Ist eine Transport- 
einrichtung zum iransportieren von WerkstOcken be- 
kannl geworden. bei welcher Qber eine Zugmlttelanord- 
nung sowohl der Quertransport eines Transportschlit- 
lens an einem Langslrager als auch die Hubbewegung 
des Werkstucks an einer Saule ertolgt. Zur DurchfOh- 
rung diese Bewegungen sind zwei Riemensysteme er- 
forderlich, die in ihrem Bewegungsablaut ein stares Be- 
wegungsprofil erzeugen. Die Hub- und Langsbewegung 
des Werkstucks ist durch die Anordnung des Riemen- 
antriebs test vorgegeben. Eine vergleichbare Anord- 
nung ist in der DE 32 33 428 C2 gezeigt. SchlieOlich 
zeigt auch die Veroffentlichung: IBM Techn. Disclosure 
Bulletin. Vol. 14 No.. 8 Jan. ig72 Antriebsvarianten mit 
endlosen Seilantrieben. Durch die entsprechenden 



0 881 A1 ^ 

Drehzahl- und Drehsinnsteuerungen getrennter An- 
triebssysteme wird die Verschiebung von ubereinander 
angeordnete Achsen fur die Bewegung eines Positio- 
niertisches ausgelost. Auch hier sind 2 getrennte Rie- 
5 mensysteme offenbart. Die Anwendung wurde in der 
Datenverarbeitung zur Steuerung von Dalenausgabe- 
geraten. wie z. B. Stiftplotter, realisiert. 

Aufgabe und Vorteil der Erfindung 

10 

[0007] Der Erfindung liegt die Autgabe zugrunde. das 
gattungsgemaBe Antriebssystem so auszubilden. daB 
auf einfachste Weise mit hoher Genauigkeit und groBer 
Beschleunigung eine Werkstucktransport. eine Werk- 

is stuckmanipulation und eine Werkstuckpositionierung 
durchtuhrbar ist, wobei bei hoher Transportgeschwin- 
digkeit insbesondere mit geringer Antriebsleistung und 
geringen Transportmassen gearbeitet werden kann. 
[0008] Diese Aufgabe wird ausgehend von einem An- 

20 triebssystem nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 . 
durch die kennzeichnenden Merkmale des Anspruchs 
1 gelost. In den Unteranspruchen sind vorteilhafte und 
zweckmaBige Weiterbildungen und Anwendungsbei- 
spiele des im Hauptanspruch angegebenen Antriebssy- 

25 stem angegeben, 

Der Erfindung liegt der Kerngedanke zugrunde. daB mit- 
tels eines einzigen Antriebsstranges und der Drehzahl- 
und Drehsinnregelung von 2 diesen antreibenden Mo- 
toren eine beliebige zweiachsige Bewegung in horizon- 

30 taler und/oder vertikale RIchtung moglich ist. 

[0009] Insbesondere kann der Bewegungsablaut der 
Automatisierungseinrichtungen durch entsprechende 
Anordnung von Festpunklen in einer vertikalen Ebene 
beliebig geregelt werden: d. h. jegliches Bewegungs- 

35 profil in einer vertikalen Ebene sowohl in horizontaler 
als auch in vertikaler Richtung ist regelbar. 
Mittels einer hochdynamischen Regelung der beiden 
Motoren lassen sich alle Bewegungsprofile mit nur ei- 
nem Antriebsstrang ausfuhren. Durch eine program- 

40 mierte Steuerung bzw. Regelung der beiden voneinan- 
der unabhangigen Antriebe wird der Antriebsstrang in 
seinem Bewegungsablaut, Geschwindigkeit und Bewe- 
gungsrichtung beeinfluBt, wodurch jede gewunschte 
Fahrkun/e erreicht wird. 

45 Durch den EInsatz von zwei statlonar angeordneten An- 
trlebsmotoren wird auch die Energiezufuhrung wesent- 
lich vereinfacht. Durch Reduzierung der Anlriebsmasse 
und den zwei ortsfesten fy/totoren ergibt sfch auch eine 
deutliche Verbesserung der Energiebilanz. 

50 [0010] Die Transporteinrichtung kann bei einem Ein- 
satz fur eine Pressenautomatisierung die verschieden- 
sten Transportaufgaben sowohl be! PressenstraBen als 
auch boi GroBteilstufenpressen ubernehmen, wie z. B. 
als Einlegegerat vor der ersten Umtormstufe. als Ver- 

55 kettung zwischen zwei Umformstufen, als Entnahmege- 
rat zur Teileentsorgung nach der letzten Umformstufe. 
als Antrieb fur die SchlieB- und Offnungsbewegung ei- 
nes Dreiachs-Transfers mit Greifern oder als Antrieb fur 
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die Verschwenkung der Zwischenablage bzw. Orientie- 
rungsstation. 

Dabel kann das Grundprinzip auf Bewegungsablaufe 
ausgewertet werden, wie sie prrnzrpiell ausder EP 0672 
480B1.derEP0 650 781 A1 und der EP 0 847 818 der 
Anmelderin bekannt sind. Diese Patentschriften werden 
deshalbausdrucklich zum Inhalt auch der vorliegenden 
Anmeldung genoacht. 

[0011] Weitere Einzelheiten und Vortelle der Erfin- 
dung ergeben sich aus der nachfolgenden Eriauterung 
zu den Prinzipdarstellungen und von Ausfuhrungsbei- 
spielen. 

[0012] Die 4 Figuren zeigen: 

Figur 1 Prinzipdarstellung des Antriebssystems mit 
endlosem Transportmittel 

Figur 2 Prinzipdarstellung des Antriebssystems mit 
endlichem Transportmittel 

Figur 3 Ausfuhrungsbeispiel SchlieSsystem Grei- 
ferschienen 

Figur 4 Ausfuhrungsbeispiel Transportsystem 
Beschreibung 

[0013] Figur 1 zeigt das erfindungsgemaSe Antriebs- 
system mit einem endlosen Transportmittel 1, welches 
durch die Antriebe A1 und A2 verfahrbar ist. Die zu be- 
wegenden Teile. z.B. Greiferschienen. sind mit G1 und 
G2 bezeichnet. Mittels Verbindungselemente 2 sind G1 
und G2 test mit dem Transportmittel 1 verbunden. 
[0014] Mogliche Bewegungsablaufe. erzeugt durch 
die Drehbewegung Oder Ruhestellung der Antriebe A1 
und A2. sind in der Tabelle dargestellt. Die Drehrichtung 
ist durch Pfeile. eine Ruhestellung durch Kreise gekenn- 
zeichnet und die dadurch erzeugte Lageveranderung 
der zu bewegenden Teile G1 und G2 sind ebenfalls 
durch Pfeile dargestellt. 

[0015] Werden zum Beispiel die Antriebe A1 . A2 bei- 
de rechtsdrehend geregelt, so fahrt G1 und G2 auleln- 
ander zu und im Falle einer Betatigung von Greifer- 
schienen wird eine SchlieBbewegung ausgeluhrt. 
[0016] Aus der Tabelle ist ersichtlich, daB durch eine 
entsprechende Regelung der Antriebe jeder Punkt in ei- 
nem X/Y Koordinatensystem angefahren werden kann. 
Neben der Regelung des Drehsinnes Oder einer Ruhe- 
stellung der Antriebe A1 , A2 konnen diese auch mil un- 
terschiedlichen Drehzahlen geregelt werden zur Errei- 
Chung eines beliebigen Bewegungsprofiles. 
[0017] Umlenkrollen 3 bis 8 dienen zur FOhrung und 
Umlenkung des Transportmittels 1 und verfQgen Ober 
keinen Eigenantrieb. 

[0018] Figur 2 hat im Gegensatz zu Figur 1 kein end- 
loses Transportmittel und unterscheidet sich auch In der 
Anordnung der Verbindung mit dem zu bewegenden 
Teil. 



[0019] Die gezeigte Anordnung kann z.B. fur das 
Transportsystem in einer Presse Anwendung finden. 
Dabel ist die Aufnahmeplatte fur die Transportelemente 
mit 8 gekennzeichnet und das Antriebsmittel 9 ist mit 

5 den beiden Enden der Aufnahmeplatte 8 durch Verbin- 
dungselemente 10 verbunden. Auch in dieser Figur ist 
in einer Tabelle der Bewegungsablauf erklart. Drehsinn 
bzw. Ruhestellung der Antriebe A1 und A2 erzeugen ei- 
ne Fahrbewegung der Aufnahmeplatte 8 entsprechend 

10 der symbolischen Darstellung. So erzeugt zum Beispiel 
eine gleichseitige und mit gleicher Drehzahl geregelte 
rechtsdrehende Drehbewegung der Antriebe A1 und A2 
eine horizontale Fahrbewegung der Aufnahmeplatte 8. 
[0020] Auch bei dieser Anordnung kann in einer ver- 

is tikalen Ebene jeder beliebige Punkt und jede gewunsch- 
te Fahrkurve erreicht werden und dieses ausschlie3lich 
durch die Regelung von Drehsinn, Haltephasen und 
Drehzahl der Antriebe A1 und A2. Umlenkrollen 11-17 
dienen zur Fuhrung und Umlenkung des Transportmittel 

20 9. 

[0021 ] Figur 3 zeigt ein Anwendungsbeispiel des end- 
losen Transportmittel gema3 Figur 1 bei einer Presse. 
In einer Ansicht quer zur Transportrichtung ist ein Grei- 
ferschienentransfer dargestellt, in dem das erfindungs- 

25 gemaBe Antriebssystem die Funktion der SchlieB- und 
Offnungsbewegung ausfuhrt. Als Transportmittel dient 
z.B. ein Zahnriemen 18 der durch Antriebe 19, 20 mit 
Zahnriemenscheiben 21. 22 angetrieben wird. Die die 
Greifer tragenden Greiferschienen 23. 24 sind mittels 

30 nichl naher dargestellten Klemmelementen mit dem 
Zahnriemen 18 verbunden. Zur Erzielung des ge- 
wOnschten Bewegungsablauf es mussen die Greifer- 
schienen 23, 24 wie dargestellt angeordnet werden, d. 
h. die Greiferschiene 23 mu3 an dem oben liegenden 

55 Tell des Zahnriemens 18. Greiferschiene 24 am unteren 
Teil befestigt sein. Auf dem Tragbalken 25 sind die ho- 
rizontalen Fuhrungen 26 fur die Greiferschienen 23. 24 
angebracht. Die vertikalen Fuhrungen 27 sind an den 
Pressenstandem 28, 29 befestigt. Gewichtsausgleich- 

40 zylinder 30 dienen zur Reduzierung der Antriebslel- 
stung. Umlenkrollen 31 bis 36 dienen zur Fuhrung und 
Umlenkung des Zahnriemen 18 und haben keinen eige- 
nen Antrieb. 

[0022] Der Bewegungsablauf ist in Figur 1 beschrie- 
45 ben, worauf ausdrucklich verwiesen wird. 

[0023] Als zusatzliche Bewegung konnen noch Ver- 
stellantriebe 37. 38 vorgesehen werden die eine verti- 
kale Lageanderung der Umlenkrollen 33, 36 bewirken. 
Durch diese Lageveranderung wird eine unsymetische 
so Anordnung der Greiferschienen 23. 24 erreicht. Wird z. 
B. Umlenkrolle 33 nach unten verfahren und Umlenkrol- 
le 36 gleichzeitig nach oben so bewegt sich nur Greifer- 
schiene 24 und zwar nach links. Auch eine Schragstel- 
lung der Greiferschienen ist moglich, wobei z.B. Gelen- 
55 ke fur den Langenausgleich am Tragbalken sorgen. 
[0024] Die komplette SchlieBeinheit kann wie darge- 
stellt ausgefuhrt werden oder auch In z.B. hangender 
Anordnung. 
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[0025] Figur 4 zotgt *ein •Anwendungsbeispiel eines 
endlichen Transportmittel entsprechend dem Prinzip 
gema6 Figur 2. In einer Ansicht in Transport richtung der 
Werkstucke in einer GroBteil-Stutenpresse ist beispiel- 
haft eine Transportein richtung mit Saugerbalken darge- 
stellt In dem das erfindungsgemaBe Antriebssystem 
zum Antrieb eines Trag- Oder Aulnahnnebalken 58 dient. 
[0026] Ein Zahnriemen 39 wird durch Antrlebe 40. 41 
uber Zahnriemenscheiben 42, 43 angetrieben. Die En- 
den des Zahnriemen 39 sind uber Klemmelemente 59, 
60 mit den Enden des Trag- Oder Aufnahmebalken 59 
verbunden. Der Trag- Oder Aufnahmebalken 58 steht in 
Wirkverbindung mit dem eigentlichen Saugerbalken 61 
an dem die Aufnahmeeiemente 44 fur den Werkstuck- 
transport befestigt sind. 

[0027] Der Aufnahmebalken 58 Ist uber LangsfOhrun- 
gen 45 mit dem Quertrager 46 befestigt. Auf dem Quer- 
irager 45 ist eine Hubsaule 47 befestigt die In FQhrun- 
gen 48 eine verlikale Bewegung ausfOhren kann. Fuh- 
rungsrollen und Umlenkrollen ohne Eigenantrieb sind 
mit 49 bis 55 gekennzeichnet. Ein Gewichtsausgleich- 
zylinder 56 ist zur Entlastung des Systemes vorgese- 
hen. 

[0028] Die gesamte Vorrichtung ist am Pressenstan- 
dor 57 befestigt und kann aus einer einfachen oder am 
gegenuberliegenden Pressenstander befestigten zwei- 
fachen Ausfuhrung je Funktionsgruppe bestehen. Der 
Bewegungsablauf des Trag- cxJer Aufnahmebalken 58 
ist in Figur 2 beschrieben auf die ausdrucklich verwie- 
sen wird. 

[0029] Alternative Ausfuhrungsfonmen gegenOber 
der Darstellung in Figur 4 werden durch eine veranderte 
Anordnung und durch eine Veranderung der Anzahl der 
Fuhrungs- und Umlenkrollen 49 bis 55 erreicht. 
[0030] Raumliche Bewegungen lassen sich ebenfalls 
durch das vorgeschlagene Antriebssystem realisieren 
in dem eine zusatzliche geregelte Achse hinzugefOgt 
wird Oder 2 komplette Antriebsysteme raumlich versetzt 
zueinander angeordnet werden. Durch Uberlagerung 
der Bewegungen konnen dann geregelte Raumkun^en 
ausgefuhrt werden. wie sie z.B. von einer Zwischenab- 
lage Oder Orient ierstat ion einer GroBteilpresse Oder 
PressenstraBe gefordert werden. 
[0031] Ats Antriebsstrang konnen die verschieden- 
sten Antriebsmlttel venvendet werden. wie z.B. Zahn- 
riemen Oder Ketten. 

[0032] Die Erfindung Ist nicht auf die dargestellten 
und beschriebenen Ausfuhrungsbeispiele beschrankt. 
Sie umfaBt alle Weiterbildungen im Rahmen der Schutz- 
rechtsanspruche. 



Patentanspruche 

1. Einrichtung zur Bewegung eines Maschlnenteils 
(G1 , G2, 23, 24; 8, 58). vorzugsweise zur Aufnahme 
von Werkstucken in z. B. einer Presse, Pressen- 
straBe, GroBteil-Stufenpresse oder dergleichen. 
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wobei das Maschinenteil mittels einer endlichen 
Oder endlosen Zugmlttelanordnung (1 . 18; 9. 39) in 
wenigstens einer Bewegungsrichtung antreibbar 
ist. dadurch gekennzeichnet. daB die Zugmlttelan- 

5 ordnung (1. 18; 9. 39) einen einzigen Antriebs- 
strang (1. 18; 9, 39) fur eine vorzugsweise zweidi- 
mensionale Bewegung umtaBt, welcher von zwei 
statlonaren Antriebsmotoren (A1. A2; 20, 21; 40. 
41 ) angetrieben Ist, wobei die Drehrichtung und die 

10 Drehgeschwindigkeit der Antriebsmotoren die Be- 
wegung des Maschlnenteils bestimmt. 

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Maschinenteil zur Aufnahme von 
IS Werkstucken eine Aufnahmeplatte (8) oder einen 
Trag- oder Aufnahmebalken (42) fur ein Werkstuck- 
Transportelement. wie Saugerbalken (43) oder der- 
glelchen, umfaBt. 

20 3. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet. daB eine Aufnahmeplatte (8) fur ein 
Werkstuck-Transportelement oder ein Trag- oder 
Aufnahmebalken (42) fur ein Werkstuck-Transport- 
element (43) an einem Quertrager (46) langs ver- 

2S schiebbar angeordnet sind. 

4. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB wenigstens eine 
Hubsaule (47) vorgesehen ist, die an ihremunteren 
30 Ende mit einem Quertrager (46) verbunden ist. der 
seinerseils Fuhrungsmittel (45) fur einen Trag- oder 
Aufnahmebalken (42) fur den Werkstucktransport 
aufweist. 

35 5. Einrichtung nach einem der vorgenannten AnsprQ- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB wenigstens eine 
Hubsaule (47) zentrisch statlonar gefuhrt ist, die an 
ihrem unteren Ende einen Quertrager (46) fur einen 
Trag- oder Aufnahmebalken (42) bnd insbesondere 

40 an Ihrem oberen Ende eine Umlenkrolle (49) fur ei- 
nen Antriebsstrang (39) aufweist. 

6. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB den Antriebs- 

4S motoren (A1, A2; 40, 41) In einem Antriebsblock 
wenigstens je ein Umlenkrollenpaar (54, 55) bzw. 
(50, 51 ) zugeordnet sind. 

7. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
so Che. dadurch gekennzeichnet, daB ein Gewlchts- 

ausgleichszyllnder (56) vorgesehen ist, der mit der 
Hubsaule (47) verbunden ist. 

8. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
ss che. dadurch gekennzeichnet, daB die Zugmlttelan- 
ordnung als Riemenantrieb, insbesondere Zahnrie- 
menantrieb (39). oder als Kettenantrieb ausgebildet 
ist. 
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9. Einrichtung nach etnem der vorgenannten Anspru- 
Che. dadurch gekennzeichnet. daQdiese paarweisd 
Oder einzein seitlich einer oder zwischen zwei Be- 
arbeitungsstuten einer Presse. PressenstraBe. 
GroBteil-Stufenpresse cxjer dergleichen angeord- s 
net ist. 

10. Einrichtung nach einem der vorgenannten AnsprO- 
che. dadurch gekennzeichnet. daB der Trag- oder 
Aufnahmebalken (42) als verfahrbarer Ausleger io 
und insbesondere als teleskopierbarer Mehrfach- 
ausleger bzw. Teleskoparnn ausgebildet ist. 

11. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
che. dadurch gekennzeichnet, daB die Zugmittelan- ^5 
ordnung (1, 18) einen einzigen endlosen Antriebs- 
strang (1.18) fur eine Bewegung in wenigstens ei- 
ner Bewegungsrichtung umlaQt, welcher von zwei 
statlonaren Antriebsmotoren (A1, A2 bzw. 19. 20) 
angelrieben ist. wobei die Drehrichlung und die 
Drehgeschwindigkeit der Antriebsmotoren (A1. A2 
bzw. 1 9. 20) die Bewegung des Maschinenteils (23. 
24) bestimmt. 
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len (33. 36) symmetrisch oder asymmetrisch er- 
tolgt. 

17. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
che 11 bis 16, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Tragbalken (25) mit horizontalen Fuhrungen (26) 
fOr die Greiferschienen (23, 24) in einer vertikalen 
Fuhrung (27) am Pressenstander (28. 29) gefuhrt 
Ist. 

18. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
che. dadurch gekennzeichnet, daB der horizontale 
Tragbalken (25) auf Gewichtsausgleichszylindern 
(30) beidseitig an den Pressenstandem (28, 29) ge- 
lagert ist. 



12. Einrichtung nach Anspruch 11. dadurch gekenn- 2S 
zeichnet, daB die Zugmittelanordnung sich quer zur 
l^ngsrichtung einer PressenstraBe oder GroBteil- 
Stutenpresse erstreckt, wobei beidseitig der Pres- 
senstraBe je ein Antrieb (A1 . A2; 19. 20) fur eine 
gegenlaufige Greiferschienenanordnung (23, 24) 30 
vorgesehen ist. 



13. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
che 1 1 bis 1 2, dadurch gekennzeichnet, daB ein sta- 
tionarer Tragbalken (25) mit horizontalen Fuh- 3S 
rungseinrichtungen (26) fur Greiferschienen (23. 
24) vorgesehen ist, wobei eine gegenlaufige Quer- 
bewegung der Greiferschienen (23. 24)durch einen 
gegenlaufigen Zugmittelantrieb des endlosen 
Transportmittels (1 : 18) erfolgt. 



14. Einrichtung nach einem der vorgenannten Anspru- 
che 11 bis 13. dadurch gekennzeichnet, daB den 
Antriebsscheiben (AI , A2; 19, 20) jeweils drei seit- 
lich der PressenstraBe anordnete Umlenkrollen ^s 
(31 . 32. 33 bzw. 34. 35. 36) zugeordnet sind, die 
einen umlaufenden Transport des Transportmittels 
gewahrleisten. 



15. Einrichtung nach einem der vorgenannten AnsprO- so 
che 11 bis 14. dadurch gekennzeichnet, daB den 
Antrieben (19, 20) mit zugehorigen Umlenkrollen 
(33, 36) ein Verstellantrieb (37, 38) fur eine vertikale 
Lageanderung der Umlenkrollen (33, 36) zugeord- 
net sind. 



16. Einrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Lageveranderung der Umienkrot- 
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